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Transformacdes Geométricas

Shirley: Capitulos 5 e 6
Redbook: Capitulo 3
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Transformacdes Geométricas  weawe

Modificacao das
coordenadas dos
pontos de um modelo
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Objetivos nieasee
» Técnicas para reposicionar 0s pontos dos
modelos no espaco
* Modelos computacionais
» Aplicacbes
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TransformacoOes Basicas unicam
[before translation] R
R [after translation]
[after rotation] R
center @angle = 96°]
[before rotation]
~
[before glide reflection]
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Y
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NMH B [after glide reflection]
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Translacoes ¥ g
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(x +dx,y+dy,z+dz)
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Rotacoes a¥

., ] nicam
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-~
-~
-
-
\ Origem = Polo
T

X' =Rcos (a+0) =R cosacosO0- Rsenasen®
=Xcos0O- Ysen®©

Y'=Rsen (a+B) =R cosasenB+ RsenacosH
=XsenB+ YcosO

AN
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Ampliacdo ou Redugao %=

UNICAMP

y (ax,by,cz)
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Como se pode evitar deslocamentos?
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xemrelacdoaye z

Shearing

yemrelacdoaxez

,
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UNICAMP

by

af + b+

zemrelacdoaxey

EEC

Shearing

Y
a¥

UNICAMP

xemrelacdoayez

yemrelacdoaxez

zemrelacdoaxey
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Representacao Matricial ~=®

UNICAMP

Transformacao Linear

Funcdes lineares satisfazem:

1. f(x+y) = f(x) + f(y)
2. f(ax) = af(x)

ay A A3 || X X X Ay

= lay, Ay Ayl Y| =Y | t|axn

3 8p Qg || Z 4 z Agq
Transformacgdes lineares Translacdes

T(aP) = aT(P) T(aP) # aT(P)

EEC

" Y
Representacao Matricial ~=®
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Transformacao Linearem 3D  Translagéo

N

(11 12 fll:!iﬂl-'l .'I,’. .;L‘. -(J.'H (12 (113 (I,M.
(g1 Qg flz:siflzsl 1Y Y _ | Gar (g Qg3 Qg
a3 O3 fl:;:;ifls--l 4 2|y ap oy ay
WﬂmﬁmﬁTlﬁ ] L0000 1

Coordenadas Homogéneas = pontos R" representados por (n+1) escalares
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Propriedades de Matrizes e

»Multiplicacao:
»Nem sempre vale a comutatividade
» Associatividade ((AB)C = A(BQ))
»Nem sempre vale o cancelamento (AC=BC né&o implica
em A=B)
»Transposta: as linhas se transformam em colunas
> (ANt = A
»(A+B)' = At + Bt
>(AB)t = BIAt
»Matrizes com propriedades especiais
»Matriz identidade I: IA= A
»Matriz inversa: AA1 = A1A = |
»Matriz ortonormal: A1 = At

€eC ~ AW
Concatenacgao ¥
/ 4

P'=T.(R.P)=(T.R).P P =R.(TP)=(RT).P
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dp 44 A Az
. 4 a5 ag ap
| dz dg do Ay
a3 @ an

,

Inversao de Matrizes

2-Translate

P'=T.(R.P)=(T.R).P

(TR)LP' =P
RITLIP =P

svz.
a¥

UNICAMP

-Translate

P'=R.(T.P) = (R.T).P
(RT)LP =P
TIRIP' =P
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Vetores Normais ¥
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Em superficie suave, pode-se definir localmente um plano tangente a
cada ponto. O vetor normal deste plano coincide com o vetor normal
da superficie neste ponto P.

Antes da transformacdo T:
N(P,-P) =0

ApoOs a transformagdo T:
N'(TP,-TP) =0

N(Py-P) = N'T(P,-P)
N=NT
. NT1 =N’
Plano tangente
Se for deslocamento d:
N'(Po+d — (P+d)) = N(P,-P) =0
N'=N

N e N’ em vetor-linha!

dec> Funcdes Geométricas .

Y

UNICAMP

Equacdo de um segmento
Transformacéo linear:
A-) T P, +tT P,= T [(A-)P, +tP,] =T P(t)
Translacao:
(1-t) (P,+d) + t(P,+d) = (1-t)P, + tP, + (1+t-t)d = P(t)+d
Equacado de uma curva de Bézier
Pt =Z B,(t) P;
Transformacéo linear:
2 B0 (TLPy) = TUZB(t) Py) = TLP(D)
Translacao:
2 By(t) (Pi+d) = 2B i(t) Pi+ 2B, () d=P(t) +d

Para algumas fungdes, podemos, ao invés de aplicarm  os as
transformacdes sobre a funcao, aplica-las sobre os pontos de controle!
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Transformacgao de Sistema de %{é

Referéncia UNICAMB

€EC

Em relagdo ao sistema de referéncia
Verde: P’=IP, onde | € a matriz-identidade

Preto: P'=(TI) P, onde T é a matriz de
transformacao do referencial preto para
P

verde

P
——>

P'=(TI).P=T.(.P)=TP

Ao invés de pensarmos em transformag8es dos modelos em um mesmo
espago, podemos pensar em transformacgfes dos espaco S para os quais

0 modelo tem a mesma representagao!
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Transformacdes Geomeétricas ...

Coordenadas Homogéneas
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Transformacdes GEOMEtricas  wucaws
Plano Projetivo

affine
plane P
§
J i

- Ii ]
ideal point HL ideal line
W
AI/Y
U=y
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